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Dalam kehidupan sehari-hari baik itu di kota ataupun di pedesaan, terdapat banyak pemelihara ikan 
dalam akuarium baik yang berukuran besar, sedang maupun yang berukuran kecil. Memelihara ikan 
adalah suatu kegiatan masyarakat yang sangat digemari dari dulu hingga sekarang, karena 
kemudahannya dalam pemeliharaan dan perawatannya yang membuat kebanyakan orang ingin 
membudidayakan ikan. Ikan yang dipelihara dalam akuarium harus diperhatikan waktu pemberian 
pakannya sehingga ikan tersebut membutuhkan jadwal pemberian pakan yang teratur dan terus 
menerus. Pada penelitian tugas akhir ini akan dibuat sistem rancangan alat pemberi makan ikan 
otomatis pada akuarium. Alat ini menggunakan komponen utama ESP8266 sebagai pengendalinya. 
Menggunakan sensor RTC DS3231 untuk mengukur waktu pemberian makan, Motor servo MG995 
sebagai penggerak katup penampungan pakan pada alat. Berdasarkan pengujian alat, dapat 
disimpulkan bahwa alat yang dirancang dapat bekerja optimal secara otomatis. 
 




In everyday life both in the city and in the countryside, there are many fishers in large, medium and 
small sized aquariums. Caring for fish is a popular community activity from the past until now, 
because of its ease of maintenance and care which makes most people want to cultivate fish. Fish that 
are kept in an aquarium must be considered when feeding so that the fish requires a regular and 
continuous feeding schedule. In this final project research will be made a system design of automatic 
fish feeder in the aquarium. This tool uses the main ESP8266 component as its controller. Using the 
RTC DS3231 sensor to measure feeding time, MG995 servo motor as a drive feed valve in the tool. 
Based on the testing tool, it can be concluded that the tool designed can work optimally automatically. 
 






Kemajuan teknologi di bidang elektronika dewasa ini berkembang sangat pesat dan berpengaruh 
dalam pembuatan alat-alat yang canggih, yaitu alat yang dapat bekerja secara otomatis dan memiliki 
ketelitian tinggi sehingga dapat mempermudah pekerjaan yang dilakukan oleh manusia menjadi lebih 
praktis, ekonomis dan efisien. Perkembangan teknologi tersebut telah mendorong kehidupan manusia 
untuk hal-hal yang otomatis. Otomatisasi dalam semua sektor yang tidak dapat dihindari, sehingga 
penggunaan yang awalnya manual bergeser ke otomatisasi. tidak terkecuali dengan hobi seperti 






Dari permasalahan tersebut maka dibutuhkan suatu alat yang dapat memberi makan ikan 
secara otomatis, yang mampu melakukan pemberian pakan ikan secara otomatis pada waktu-waktu 
yang telah ditentukan yaitu dengan mengatur waktu pemberian pakan sesuai dengan jadwal yang 
diinginkan pengguna. Dengan pemberian pakan yang sudah dirancang secara otomatis pengguna 
tersebut tidak perlu khawatir lupa atau harus ada pada saat memberi makan ikan peliharaanya. 
Berdasarkan dari latar belakang diatas, maka penulis memberi solusi dengan merancang alat untuk 
tugas akhir dengan judul “Rancang Bangun Alat Pemberi Makan Ikan Otomatis Pada 
Akuarium menggunakan ESP 8266” 
 
 
2. METODE PENELITIAN 
 
2.1 Pakan Ikan 
 
Pakan merupakan faktor tumbuh terpenting karena merupakan sumber energi yang 
menjaga pertumbuhan, serta perkembangbiakan. Nutrisi yang terkandung dalam pakan 
harus benar-benar terkontrol dan memenuhi kebutuhan ikan tersebut. Kualitas dari pakan 
ditentukan oleh kandungan yang lengkap mencakup protein, lemak, karbohidrat, vitamin 
dan mineral. Pakan merupakan sumber energi dan materi bagi kehidupan ikan  [1] 
2.2 Metode Otomatis 
 Dalam kehidupan masyarakat di zaman modern segala aktifitas manusia tidak terlepas 
dari hal-hal yang praktis dimana semuanya di lakukan dengan menggunakan alat. Banyak 
sekali robot yang diproduksi untuk membantu manusia menyelesaikan pekerjaan atau tugas-
tugasnya, sistem kendali pada robot ini dapat 
cara otomatis. Sensor pada robot dapat di program agar bergerak berdasarkan perintah 
yang diterimanya. 
2.3 NODE MCU ESP 8266 
 ESP8266EX adalah SoC yang sangat terintegrasi yang mencakup prosesor inti L106 32-bit 
Tensilica; SRAM; Unit manajemen daya; RF front end ESP8266EX memiliki sejumlah 
antarmuka - I2C, SPI, SDIO dan juga sejumlah pin GPIO gratis. Chip ini memungkinkan 
penerapan tumpukan TCP-IP WIFI hanya dengan beberapa komponen tambahan di samping 
ESP8266EX. Ini adalah IC yang sangat populer yang menarik banyak perhatian pada 
peluncurannya. [2] 
2.4 Real Time Clock (RTC) DS3231 
RTC adalah jenis pewaktu yang bekerja berdasarkan waktu yang sebenarnya atau 
dengan kata lain berdasarkan waktu yang ada pada jam. Agar dapat berfungsi, pewaktu ini 
membutuhkan dua parameter utama yang harus ditentukan, yaitu pada saat mulai (start) dan 
pada saat berhenti (stop). RTC pada umumnya berupa sirkuit terpadu yang berfungsi sebagai 
pemelihara waktu. RTC memiliki catu daya terpisah sehingga dapat tetap berfungsi kerika 
catu daya utama terputus. Real Time Clock berhubungan dengan waktu mulai dari detik, 
menit, jam, hari, tanggal bulan dan tahun. [3] 
2.5 Motor Servo 
Motor Servo adalah sebuah motor dengan sistem closed feedback di mana posisi dari motor 
akan diinformasikan kembali ke rangkaian kontrol yang ada di dalam Motor Servo. Motor ini 
terdiri dari sebuah motor, serangkaian gear, potensiometer dan rangkaian kontrol. Potensiometer 
berfungsi untuk menentukan batas sudut dari putaran servo. Sedangkan sudut dari sumbu Motor 









2.6 LCD (Liquid Crystal Display) 
LCD adalah singkatan dari kata liquid crystal display, yaitu panel penampil yang dibuat 
dari bahan kristal cair. Kristal dengan sifat – sifat khusus yang menampilkan  warna  
lengkap yang berasal dari efek pantulan atau transmisi cahaya dengan panjang gelombang pada 
sudut lihat tertentu, merupakan salah satu rekayaan penting yang menunjang kebutuhan akan 
peralatan elektronik serba tipis dan ringan  [5] 
2.7 DC Step Down 
Modul konventer DC ke DC (DC-DC Converter) ini menggunakan IC LM2596S yang 
merupakan Integrated Circuit (IC) untuk mengubah tingkatan tegangan (voltage level) arus 
searah / Direct Curent (DC) menjadi lebih rendah dibanding tegangan masukannya. seperti 
ditunjukkan pada Gambar .1 [6] 
 
Sumber : https://images-na.ssl-images-amazon.com/images/I/61RQ2tjmbDL._SL1000_.jpg 
Gambar 1 DC Step Down 
 
2.8 Keypad 3 x 4 
Modul keypad 3x4 merupakan suatu modul keypad berukuran 3 kolom x 4 baris Modul ini 
dapat difungsikan sebagai input dalam aplikasi seperti pengaman digital, absensi, pengendali 
kecepatan motor, robotik, dan sebagainya seperti ditunjukkan pada Gambar .2. [7]  
 







3. HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
Dalam bab ini penulis akan menguraikan dan menjelaskan hasil analisis pengujian dari hasil 
penelitian tugas akhir ini yang telah dilakukan, pengujian dilakukan dalam beberapa bagian yang 
disusun dalam urutan dari yang sederhana menuju sistem yang lengkap. Pengujian dilakukan 
meliputi pengujian perangkat keras (hardware) meliputi LCD, RTC DS3231 dan Motor Servo MG 
995 dan pengujian apakah sistem sudah sesuai dengan rancangan yang telah ditetapkan. Pengujian 
sistem mulai dari pemberian pakan, apakah mampu memberikan pakan sesuai jadwal yang telah 
ditetapkan 
 











Tanggal 15 Januari 14:15:10 14:15:59 49 detik 
Tanggal 16 Januari 12:10:00 12:10:49 49 detik 
Tanggal 17 Januari 13:01:00 13:01:49 49 detik 
Tanggal 18 Januari 15:00:00 15:00:50 50 detik 
Tanggal 22 Januari 15:30:00 15:30:50 50 detik 
Rata-rata 49.4 detik 
 
Tabel 1. menunjukan bahwa pengujian rtc telah berhasil di lakukan. sensor mengukur waktu 
alat dan dibandingkan dengan waktu  sesungguhnya.Dan dari data-data tersebu tdapat disimpulkan 
bahwa selisih rata-rata waktu alat dan waktu sesungguhny asekitar 49.4 detik. Dengan Rumus total 
selisih waktu dibagi dengan total percobaan. 
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2. Pengujian Servo 
 
Dalam pengujian, motor servo tidak berbutar secara penuh 360˚ melainkan dapat 
berputar maksimal 180o. Putaran motor servo disini bekerja secara bolak-balik atau dari arah 
a-b dan b-a dengan bergerak kanan kiri sesuai kebutuhhan. Jadi saat pelontar bekerja sudut 
motor servo dapat diperoleh 180˚ atau stabil 











1. 09:10 2.4 detik 
√ - 
2. 11:01 1.4 detik 
√ - 
3. 14:00 1.4 detik 
√ - 
4. 16:33 1.8 detik 
√ - 
5. 18:24 2.3 detik 
√ - 
Rata-rata 1.86 detik 
 
Tabel 2 menunjukan bahwa pengujian servo telah berhasil dilakukan. sensor 
mengukur lama servo bergerak dan motor servo terbukaatautidak.Daridata-
datatersebutdapatdisimpulkanbahwa rata-rata servo bergerak sekitar 1.86 detik dan motor 
servo berhasil bergerak pada seluruh percobaan. Dengan Rumus total lama gerak dibagi 
dengan totalpercobaan. 
 
1. Hasil pengujian Lcd menunjukan bahwa pengujian lcd telah berhasil di lakukan. Lcd 
menampilakan angka dan simbol yang sama dan tidak ada yangberbeda. 
2. Hasil pengujian rtc menunjukan bahwa pengujian rtc telah berhasil di lakukan. 
sensor mengukur ketepan waktu alat dengan waktu sekarang.  
3. Dari data-data tersebut dapat di simpulkan bahwa rata- rata perbedaan waktu alat 
dengan waktu sekarang sekitar 49 detik sampai 50detik. 
4. Hasil pengujian servo menunjukan bahwa pengujian servo telah berhasil 
dilakukan.senso rmengukur lama servo bergerak.Dandari data-data tersebut dapat di 
simpulkan bahwa rata-rata servo bergerak sekitar 1.8detik. 
5. Hasil pengujian berat pakan dalam setiap percobaan menunjukan bahwa pengujian 
telah berhasil di lakukan. Dan dari data-data tersebut alat memberi pakan ikan dalam 
setiap percobaan sebanyak 10gram, jadi total dalam sehari alat dapat memberi 
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pakansebanyak 20gram, 10gram dipagi hari dan 10gram disore hari. Jumlah berat 
pakan ikan yang dapat diisi didalam tempat penampungan ikan sebanyak 500gram, 
jadi  dapat disimpulkan bahwa lama pakan akan habis di tempat penampungan 
selama 25hari 
6. Hasil pengujian Alat menunjukan bahwa pengujian alat pemberian makan telah 
berhasil di lakukan. Sensor pada alat berhasil bekerja sesuai pada waktu yang telah 
ditentukan yaitu pada pukul 07 wib dan pukul 18 wib. Dan dari data-data tersebut 
dapat di simpulkan bahwa Alat berhasil 100% memberi makan ikan tepat pada 




Berdasarkan hasil pengujian dan penelitian proyek tugas akhir dengan judul 
“Rancang Bangun Alat Pemberi Makan Ikan Otomatis pada Akuarium Menggunakan 
ESP8266”, maka dapat diambil kesimpulan dan saran bahwa: 
1. Rancangan “Rancang Bangun Alat Pemberi Makan Ikan Otomatis pada Akuarium 
Menggunakan ESP8266 ” memiliki beberapa bagian yaitu catu daya, sistem minimum, 
rangkaian driver dan program. Power supply berfungsi sebagai penyuplai tegangan. 
Sistem minimum berupa rangkaian elektronik yang berfungsi sebagai pengolah data 
dengan mikrokontroler ESP8266 sebagai pusat kendali. Rangkaian driver yang 
berfungsi untuk mengatur buka tutup katup pada alat pemberi makan ikan. Dan program 
yang berfungsi untuk mengatur mikrokontroler sehingga alat dapat bekerja sesuai 
dengan fitur yang ditawarkan. 
2. Untuk kerja dari “Rancang Bangun Alat Pemberi Makan Ikan Otomatis pada Akuarium 
Menggunakan ESP8266” telah menunjukkan hasil yang sesuai dengan perencanaan 
yaitu alat dapat memberikan pakan ikan secara otomatis pada waktu yang telah 
ditentukan. Rata-rata berat pakan yang dikeluarkan yaitu sebesar 10,2 gram pada waktu 





Perancangan dan pembuatan alat masih terdapat kelemahan dan kekurangan sistem. 
Setelah melakukan pengujian terhadap rancang bangun alat pemberi makan ikan otomatis 
pada akuarium menggunakan esp8266, maka ada beberapa hal yang dapat dijadikan saran 
dari penulis untuk kedepan demi kesempurnaan alat ini: 
1. Diharapkan untuk kedepannya ditambahkan modul WIFI sehingga dapat terhubung ke 
internet lalu mengirimkan ke data base sehingga dapat di pantau melalui internet 
dengan jarak lebih jauh. 
2. Pada “Rancang Bangun Alat Pemberi Makan Ikan Otomatis pada Akuarium 
Menggunakan ESP8266” perlu dilakukan pengembangan terhadap mekaniknya, 
sehingga alat ini dapat digunakan pada akuarium dengan berbagai jenis ukuran. 
3. Pada “ Rancang Bangun Alat Pemberi Makan Ikan Otomatis pada Akuarium 
Menggunakan ESP8266 ” perlu ditambahkan backup catu daya. Karena alat ini tidak 
dilengkapi dengan backup catu daya sebagai catu daya cadangan, sehingga jika terjadi 
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